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DESCRIPCION

Dispositivo y procedimiento de desviacion de articulos que van a clasificarse e instalacion de clasificacién que
comprende un dispositivo de este tipo

La invencién se refiere al campo de las instalaciones de clasificacion de articulos, mas particularmente de los
transportadores motorizados que permiten desviar los articulos con respecto al sentido de desplazamiento
general.

En las instalaciones de clasificacion de articulos, por ejemplo de envases o paquetes, diferentes tipos de transportadores
permiten dirigir los articulos desde uno o varios puntos de entrada hacia uno o varios destinos. Estos transportadores
pueden tener una funcion Gnicamente de transporte o de desviacion de los articulos hacia las posibles vias de transporte o
destinos. Estos Ultimos usan diferentes mecanismos para dar lugar a una desviacién de un articulo o de un flujo de
articulos.

El documento EP0276881A1 describe un dispositivo de desviacién de articulos segun el preambulo de la reivindicacion 1.

El documento EP3178759A1 también describe un dispositivo de desviacion de articulos, pero el documento no
describe ningun plano de soporte que defina una pluralidad de aberturas. Debe observarse que este documento
es un documento intermedio en el sentido del articulo 54(3) del CPE.

También se conocen transportadores en donde se alternan rodillos que dirigen los articulos en el sentido de
desplazamiento general y correas accionadas transversalmente con respecto al sentido de desplazamiento general.
Los soportes de las correas estdn montados moviles en el sentido vertical para entrar selectivamente en contacto
con los articulos. En la posicion alta, las correas agarran los articulos y los desvian de su trayectoria inicial. Este
ejemplo de transportador s6lo puede desviar los articulos en una direccién perpendicular al sentido general de
transito de la instalacion de clasificacion, lo cual limita las arquitecturas posibles de las instalaciones de clasificacién.

Por tanto, la presente invencion tiene como objetivo aliviar el inconveniente anteriormente mencionado, proponiendo
concretamente un dispositivo de desviacién que aumente el nimero de posibilidades de desviacion de los articulos.

Para ello, la invencion tiene por objeto un dispositivo de desviacién de articulos con respecto a un sentido de
desplazamiento general de los articulos que comprende:

- un plano de soporte que define una pluralidad de aberturas,

- une pluralidad de esferas de desviacién, estando cada esfera de desviacioén dispuesta en una de las
aberturas y montada rotatoria con respecto al plano de soporte alrededor de un eje de rotacion,

- al menos un rodillo dispuesto bajo el plano de soporte para arrastrar las esferas de desviacion,
extendiéndose el rodillo segun una direccion transversal sustancialmente paralela al plano de soporte y
sustancialmente perpendicular al sentido de desplazamiento general de los articulos, y

- una pluralidad de accionadores, estando cada accionador adaptado para desplazar selectivamente el eje
de rotacion de una de las esferas de desviacién en rotacion alrededor de un eje de direccion con respecto al
plano de soporte entre una pluralidad de posiciones,

pasando el eje de direccion por el centro de la esfera de desviacién y formando un angulo agudo con el eje de
rotacion, definiendo el eje de rotacion y el eje de direccion un plano que forma un angulo de inclinacién con una
direccion normal al plano de soporte, definiendo la pluralidad de posiciones del eje de rotacién una pluralidad de
valores posibles para el &ngulo de inclinacion.

En una puesta en préactica de la invencion, el dispositivo de desviacién pone en practica esferas arrastradas en
rotacién sobre su eje mediante rodillos de arrastre para dirigir los articulos que pasan sobre estas esferas. Las
esferas estan montadas libres sobre sus ejes y la orientacion de dichos ejes permite regir la direccion de los
articulos que pasan sobre estas esferas. Este dispositivo de desviacién se instala en instalaciones de clasificacion
de articulos a nivel de las intersecciones hacia otras vias de transito o hacia salidas.

El dispositivo de desviacién segun la invencién permite alcanzar altas cadencias de desviacién de articulos
debido, por un lado, a un cambio de direccion muy rapido a diferencia del sistema de subida/bajada de una
transferencia de articulo, y, por otro lado, a un control de las filas de esferas con un ligero desfase que permite
tener articulos muy préximos unos a otros sobre el transportador.

Segun determinadas realizaciones, el dispositivo comprende ademdas una o varias de las siguientes
caracteristicas, tomadas de manera aislada o segun cualquier combinacién técnicamente posible:
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- cada accionador comprende un arbol de rotacién que se extiende segun el eje de rotacién, estando cada
esfera de desviacion montada rotatoria respectivamente alrededor de uno de los arboles de rotacion con respecto
al plano de soporte;

- cada elemento accionador comprende una cupula y un arbol de direccién fijado a la cupula,
extendiéndose el arbol de direccidon segun el eje de direccion y estando montado rotatorio con respecto al plano
de soporte alrededor del eje de direccion, estando el arbol de rotacion de dicho accionador fijado a la cupula;

- el eje de direccién de cada accionador es sustancialmente paralelo al rodillo;
- el angulo agudo esta comprendido entre 30°y 60 ° incluidos, y preferiblemente es de aproximadamente 45°;

- cada accionador esta adaptado para que los valores posibles del angulo de inclinacion se extiendan entre
+90° y -90°, estando el angulo de inclinacion orientado alrededor del eje de direccién con respecto a la direccién
normal;

- el accionador se arrastra en rotacién alrededor del eje de direccion mediante un accionador mecanico o
electromagnético; y

- las esferas de desviacion presentan un coeficiente de friccién en el rodillo superior o igual a 0,3, e inferior
oigual a 0,5.

La invencion también tiene por objeto, seglin otro aspecto, una instalacién de clasificacion de articulos, que
comprende al menos un dispositivo tal como se describid anteriormente.

La invencién también tiene por objeto, segin un segundo aspecto, un procedimiento de desviacién de articulos
que pone en practica un dispositivo de desviacion de articulos tal como se describié anteriormente,
comprendiendo dicho procedimiento al menos las siguientes etapas:

- poner en rotacion el rodillo alrededor de su eje con respecto al plano de soporte para arrastrar esferas de
desviacion en rotacion alrededor del eje de rotacién, soportando una de las esferas de desviacion al menos uno de los
articulos, y

- hacer rotar al menos uno de los accionadores alrededor del eje de direccion para seleccionar un valor del
angulo de inclinacién y desviar dicho articulo en un sentido diferente del sentido de desplazamiento general.

Las caracteristicas y ventajas de la invencion se desprenderan de la lectura de la siguiente descripcion, facilitada
Unicamente a modo de ejemplo, y no limitativa, haciendo referencia a los dibujos adjuntos, en donde:

- la figura 1 es una vista en perspectiva de una instalacion de clasificacion segun la invencion,

- la figura 2 es una vista detallada de una esfera de desviacién y de un accionador de la instalacién representada
en la figura 1,

- la figura 3 es una vista desde arriba del dispositivo de desviacion de la instalacion representada en la figura 1,
desplazandose los articulos en el sentido de desplazamiento general (sin desviacion),

- la figura 4 es una vista desde arriba del dispositivo de desviacion representado en las figuras 1 y 3, desviandose
los articulos hacia el lado izquierdo de la instalacion con respecto al sentido de desplazamiento general,

- la figura 5 es una vista desde arriba del dispositivo de desviacion representado en las figuras 1, 3 y 4, desviandose
los articulos hacia el lado derecho de la instalacién con respecto al sentido de desplazamiento general,

- la figura 6 es una vista en perspectiva de una esfera de desviacién de la instalacion representada en la figura 1,
estando la esfera de desviacién en una posiciéon que no desvia los articulos,

- la figura 7 es una vista en perspectiva de la esfera de desviacion representada en la figura 6, estando la esfera
de desviacién en una posicidon que desvia los articulos hacia la derecha de la instalacién con respecto al sentido
de desplazamiento general,

- la figura 8 es una vista en perspectiva de la esfera de desviacién representada en las figuras 6 y 7, estando la
esfera de desviacion en una posicién que desvia los articulos hacia la izquierda de la instalacién con respecto al
sentido de desplazamiento general,

- la figura 9 es una vista en perspectiva de una variante del dispositivo de desviacién segun la invencion, en donde
dos accionadores estan acoplados para obtener una misma orientacion de los arboles de rotacion, y
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- la figura 10 es una vista en perspectiva de otra variante del dispositivo de desviaciéon segun la invencién, en donde
el accionador comprende un motor incorporado para orientar el arbol de rotacién.

Haciendo referencia a la figura 1, se describe una instalacion de clasificacién de articulos 10 (de los que sélo se
representa uno en la figura 1) que comprende al menos un dispositivo 1 de desviacion.

Los articulos 10 son, por ejemplo, envases o paquetes.

El dispositivo 1 de desviacion comprende un plano 2 de soporte que define una pluralidad de aberturas 3, esferas
4 de desviacion, rodillos 5 de arrastre de las esferas de desviacion, y accionadores 6.

En cada abertura 3 se encuentra una esfera 4 de desviacion asociada a un accionador 6 mantenido por un soporte 8 bajo
el plano 2 de soporte. Las aberturas 3 son, por ejemplo, sustancialmente circulares y ventajosamente analogas entre si.

El plano 2 de soporte es, por ejemplo, sustancialmente horizontal. Se define un sistema de referencia ortogonal X,
Y, Z en donde Z es una direccion normal al plano 2 de soporte, X es una direccion paralela a un sentido de
desplazamiento general A de los articulos 10 localmente sobre el plano de soporte, e Y es una direccién
transversal sustancialmente paralela al plano de soporte. En el ejemplo, la direccién normal Z es sustancialmente
vertical.

Las esferas 4 de desviacion son ventajosamente andlogas entre si. Las esferas 4 de desviacién son, por ejemplo,
de acero adherido, es decir recubiertas con un revestimiento que aumenta su poder de friccion. Su centro esta
ventajosamente fijado con respecto al plano 2 de soporte. Las esferas 4 de desviacion rebasan sustancialmente
las aberturas 3 en el lado superior del plano 2 de soporte, de manera que los articulos 10 situados por encima de
una de las esferas 4 de desviacién estan en contacto con esta esfera.

Por ejemplo, las esferas 4 de desviacion rebasan por encima del plano 2 de soporte una fracciéon de su radio
comprendida entre el 10 % y el 25 %. Por ejemplo, para una esfera 4 de desviacion con un diametro de entre 30 y
50 mm, ésta rebasa por encima del plano 2 de soporte del orden de 5 a 10 mm.

Las esferas 4 de desviacién estdn montadas rotatorias con respecto al plano 2 de soporte alrededor de un eje 70 de
rotacién. En el ejemplo representado en la figura 1, las esferas 4 de desviacion estdn montadas sobre un arbol 7 de
rotacion.

Cada esfera 4 puede hacerse solidaria al arbol 7 de rotacion de diferentes maneras, concretamente:

- fijando dos semiesferas (no representadas) entre si, para formar las esferas 4 de desviacion, y atrapando
el arbol 7 de rotacién entre las dos semiesferas, o

- insertando la esfera 4 de desviacién sobre el arbol 7 de rotacion y manteniéndola mediante un tornillo de
cabeza abombada o una arandela eléstica (o arandela de retencién) en el extremo del arbol 7 de rotacién que sirve
de tope para la esfera 4 de desviacion.

En este ejemplo de puesta en practica de la invencion, las esferas 4 de desviacion forman filas. Cada fila de
esferas 4 esta en contacto con un rodillo 5 de arrastre dispuesto bajo el plano 2 de soporte. Los rodillos 5 son, por
ejemplo, perpendiculares al sentido de desplazamiento general A y se arrastran en rotacion alrededor de su eje
50 longitudinal mediante un medio de arrastre (no visible).

Tal como se observa en la figura 6, cada accionador 6 esta adaptado para desplazar selectivamente el eje 70 de
rotacion de una de las esferas 4 de desviacién en rotacion alrededor de un eje 60 de direccion.

Los accionadores 6 son, por ejemplo, mecanicamente independientes unos de otros.

Seguln una variante, varios accionadores 6 estdn mecanicamente acoplados para obtener una misma orientacion
de los arboles 7 de rotacidon correspondientes, es decir para paralelizar los ejes 70 de rotacion.

El eje 60 de direccion es, por ejemplo, sustancialmente transversal y forma con el eje 70 de rotacion un angulo
agudo a ventajosamente constante.

El angulo agudo a esta comprendido entre 30°y 60°incluidos, y preferiblemente es de sustancialmente 45°.

El eje 60 de direccion y el eje 70 de rotacion definen juntos un plano P que forma un angulo de inclinacién 8 con
la direccién normal Z. El angulo de inclinacién B esta orientado alrededor del eje de direccién 60.
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El angulo de inclinacion B adopta selectivamente valores comprendidos en un intervalo que va de -90° (figura 7) a
+90° (figura 8), pasando por 0° (figura 6). El accionador 6 esta ventajosamente adaptado para que todos los valores
entre -90°y +90° sean posibles.

En el ejemplo representado, el plano P es paralelo a la direcciéon normal Z cuando el &ngulo de inclinacion B vale
0°. El plano P es paralelo al plano 2 de soporte cuando el angulo de inclinacién 3 vale -90° 0 +90°.

Cada accionador 6 comprende un arbol 7 de rotacion alrededor del cual estd montada una de las esferas 4 de
desviacion libremente rotatoria con respecto al plano 2 de soporte, un arbol 62 de direccién y una cupula 61 que
desempenan el papel de pieza intermedia entre el eje 7 de rotacion y el arbol 62 de direccién. En la figura 2, el
arbol 7 de rotacion esta fijado a la cipula 61 de manera que el eje 60 de direccion pasa por el centro de la esfera
4 de desviacién y atraviesa en este punto el eje 70 de rotacién con el angulo agudo a.

El accionador 6 permite orientar el arbol 7 de rotacién girando alrededor del eje 60 de direcciéon con respecto al
plano 2 de soporte. Esta rotacion se realiza mediante medios de rotacion, por ejemplo una correa, un mecanismo
electromagnético o un mecanismo de cremallera.

Ventajosamente, la rotacion del accionador 6 hace pivotar el arbol 7 de rotacion 360° alrededor del eje 60 de
direccion.

Segun el angulo de inclinacion B del plano P definido por la rotacion del accionador 6, los articulos 10 se dirigen
en un sentido C, D (figuras 4 y 5) que forma un angulo A con respecto al sentido de desplazamiento general A. Se
prefieren los valores +90°y -90° del angulo de inclinacion 3 para obtener una desviacién maxima.

Ventajosamente, los articulos 10 no se desvian cuando pasan sobre las esferas 4 de desviacién que tienen un
angulo de inclinacién B de aproximadamente 0° (plano P sustancialmente perpendicular al plano 2 de soporte).

Segun un ejemplo de puesta en practica de la invencion, el arbol 7 de rotacién puede adoptar todas las posiciones
mediante rotacién del accionador 6 alrededor del eje 60 de direccion. Los valores +90° y -90° del angulo de
inclinacién 3 definen dos direcciones opuestas de desviacion de los articulos 10. Puede usarse una multitud de
posiciones, es decir de valores del angulo de inclinacion 8, para afinar las orientaciones de los articulos 10 durante
su desviacion.

El dispositivo 1 permite alcanzar altas cadencias de desviacion de articulos gracias al cambio de direccion muy
rapido, a diferencia del sistema clasico de “subida/bajada” que permite la transferencia de un articulo.

Segun la invencion, el accionador 6 cambia el angulo de inclinaciéon § muy rapidamente, lo cual conlleva un cambio
de orientacion del eje 70 de rotacion de las esferas 4 de desviacidén con respecto al plano 2 de soporte igualmente
rapido. Los articulos 10 se envian entonces sobre el dispositivo 1 con una cadencia mas importante y se procesan
mas rapidamente por el dispositivo.

Para tener cadencias de clasificacion mas altas en el dispositivo 1, es posible controlar las filas de esferas 4 de
desviacion de manera justa y, por tanto, tener articulos 10 muy cerca unos de otros en el plano 2 de soporte. En
cuanto un articulo 10 ya no esta en contacto con una fila de esferas 4 de desviacion, los accionadores 6 de dicha
fila se ponen en posicién inicial o cualquier otra posicién para recibir el siguiente articulo 10. Por tanto, el pequefio
paso entre las diferentes filas permite procesar articulos 10 mas cerca unos de otros en el sentido de
desplazamiento y, por tanto, procesar mas articulos en un tiempo idéntico o mas corto.

En las figuras 3 y 6, el dispositivo 1 estd en una posicion inicial y no desvia los articulos 10 que siguen el sentido
de desplazamiento general A. En las figuras 4 y 8, los accionadores 6 han orientado a +90° los arboles 7 de
rotacién de las esferas 4 de desviacion de manera que se desvian los articulos 10 en el sentido C en el lado
izquierdo de la via de transito de la instalacion 100.

Cuando los accionadores 6 orientan los arboles 7 de rotacion de las esferas 4 de desviacién con un angulo
opuesto a la ilustracién anterior, los articulos 10 se desvian en el sentido D en el lado opuesto, en este caso el
derecho, tal como se representa en las figuras 5y 7.

En la figura 6, el eje 60 de direccion es paralelo al rodillo 5. El arbol 7 de rotacion, que retiene la esfera 4, esta en
posicion inicial o neutra, es decir que el plano P es perpendicular al plano 2 de soporte. En la figura 6, el plano P
es paralelo a la direccién normal Z. La esfera 4 de desviacion estd en contacto con el rodillo 5 que gira en el
sentido E alrededor de su eje 50. Este contacto pone en rotacion la esfera 4 de desviacion alrededor de su arbol 7
de rotacion en un sentido B inverso al sentido E. En esta posicion del arbol 7 de rotacién, la rotacién de la esfera
4 dirige los articulos 10 sustancialmente en la direccién general A.
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Para aumentar la transmisién de potencia del rodillo 5 hacia la esfera 4 de desviacion y limitar los fenémenos de
deslizamiento, existe un coeficiente de friccion alto entre estos dos elementos, ventajosamente comprendido entre 0,3 y
0,5.

El coeficiente de friccion se define como la razén entre la fuerza de deslizamiento y la fuerza de mantenimiento
ejercidas por una superficie sobre otra superficie con la que esta en contacto. Este coeficiente representa una
evaluacién de la dificultad con la que la superficie de un material se desliza sobre otro material. Ventajosamente,
las esferas 4 de desviacion estan recubiertas con una superficie adherente, por ejemplo de caucho.

En la figura 7, el arbol 7 de rotacion esta pivotado -90° con respecto a la posicion inicial. Entonces, el plano P es
paralelo al plano 2 de soporte, es decir, al plano que contiene los ejes X e Y del sistema de referencia de la figura
7. La esfera 4 de desviacion sigue estando en contacto con el rodillo 5 y gira en el sentido B opuesto al sentido E
de rotacion del rodillo 5. Por tanto, el arbol 7 de rotacién impone la rotacion de la esfera 4 de desviacion en la
direccion D. Los articulos 10 en contacto con la esfera 4 de desviacion se dirigen en esta direccién D.

En la figura 8, el arbol 7 de rotacién esta pivotado +90° con respecto a la posicion inicial. El plano P es una vez mas
paralelo al plano 2 de soporte. Aunque es el mismo plano que en la figura 7, la esfera 4 gira sobre su arbol 7 de rotacién
en el sentido indicado por la flecha. Los articulos 10 se envian en la direccién C cuando estan en contacto con la esfera 4
de desviacion.

El punto de contacto de la esfera 4 de desviacion sobre el rodillo 5 es invariable independientemente de la posicion
del arbol 7 de rotacién, ya que el eje 60 de direccion del accionador 6 pasa por el centro de la esfera 4. Por el mismo
motivo, la esfera 4 de desviacién no cambia de posicion con respecto a su abertura 3 en el plano 2 de soporte.

Segun variantes no representadas, el centro de la esfera 4 de desviacidon varia de posicién segun la direccion
normal Z con respecto al plano 2 de soporte. Estas variantes son particularmente ventajosas en el procesamiento
de articulos 10 de formas variadas y/o flexibles.

Segun una realizacién de la invencién, cada rodillo 5 esta asociado a una fila de esferas 4 de desviacion, o dos
filas de esferas 4 de desviacion. Por ejemplo, para rodillos 5 con un paso de 56 mm segun la direccion X, se
asocia una fila de esferas 4 de desviacion por rodillo 5 para cargas de articulos 10 de dimensiones minimas
A3/A4.Y para rodillos 5 con un paso de 56 mm, se asocian dos filas de esferas 4 de desviacion por rodillo 5 para
articulos 10 de dimensiones minimas A5 o A6.

En una variante de realizacion de la invencién, cada esfera 4 de desviacién es independiente y puede orientarse
de manera unitaria. Esto permite desviar los articulos 10 en dos direcciones diferentes si se presentan al mismo
tiempo en los dos lados del dispositivo 1 de manera transversal. La multitud de posiciones del arbol 7 de rotacién
combinada en esta configuracién con la unidad permite obtener una infinidad de dngulos de desviacion y definir
las trayectorias de salida de los articulos 10 del dispositivo 1.

Por tanto, durante el uso del dispositivo 1 de desviacion de articulos 10 en una instalacién de clasificacion segun la
invencion, los articulos 10 pueden orientarse segun caracteristicas de los articulos 10. Por caracteristicas de los
articulos 10 se entienden sus caracteristicas fisicas (peso, tamafo, dimensiones) o sus destinos. Un operario (no
representado) de la instalacion 100 define los parametros de los criterios de funcionamiento de su instalacién y, por
tanto, de desviacion de los articulos 10. Un sistema de control (no representado) de la instalacién 100 actia sobre el
dispositivo 1 por medio de los accionadores 6. Cuando deben desviarse articulos 10 del sentido de desplazamiento
general A hacia una direccion C o D, los medios de rotaciéon hacen girar los accionadores 6 e inclinan el plano P del
angulo de inclinacion . Los arboles 7 de rotacion dirigen la rotacion de las esferas 4 en el sentido C o D. Durante el
paso de los articulos 10 sobre las esferas 4, se desvian con un angulo A con respecto al sentido de desplazamiento
general A.

Segun una variante representada en la figura 9, dos de los accionadores 6 estan unidos mediante los mismos medios
20 de rotacién. Los medios 20 de rotacion comprenden, por ejemplo, un motor 21 eléctrico, un arbol 23 de transmision y
correas 22 de transmision conectadas a los arboles 62 de direccion de los accionadores 6. El motor 21 eléctrico permite
hacer girar el arbol 23 de transmisién alrededor de su eje longitudinal y esto preferiblemente en los dos sentidos de
rotacién. Las correas 22 transmiten esta rotacion a los arboles 62 de direccion para orientar los ejes 70 de rotacién de
las dos esferas 4 en la misma posicién deseada. Esto permite acoplar mecanicamente varios accionadores 6 para
obtener una misma orientacién de los arboles 7 de rotacién correspondientes, es decir para paralelizar los ejes 70 de
rotacién

Segun otra variante ilustrada en la figura 10, cada accionador 6 integra los medios 20 de rotacién que accionan el
arbol 62 de direccion, que comprenden, por ejemplo, un motor eléctrico 0 un mecanismo electromagnético.

Segun otra variante (no representada), los medios de rotacién comprenden un sistema de cremallera que usa un

motor rotatorio dotado de un engranaje, que pone en movimiento longitudinal una cremallera. Los accionadores 6
también estan equipados con una rueda de engranaje unida al arbol 62 de direccion, puesta en rotacién mediante

6



10

ES2925380 T3

la cremallera que se desliza longitudinalmente. Alternativamente, el motor rotatorio se sustituye por un accionador
lineal tal como un cilindro o un motor lineal, para poner en movimiento la cremallera.

Segun otra variante (no representada), los medios de rotacién comprenden sistemas de biela-manivela. Un eje se
pone en rotacién mediante un motor u otro accionador rotatorio. Una o varias manivelas fijadas en el eje ponen en
movimiento los arboles 62 de direccion de los accionadores 6 por medio de bielas.

Por tanto, en las tres variantes descritas justo anteriormente, los accionadores 6 son por tanto adecuados para
desplazar el eje 70 de rotacion de la esfera 4 en rotacién alrededor del eje 60 de direccion, sin que el propio
accionador 6 sea mévil en rotacién alrededor del eje 60 de direccién.
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REIVINDICACIONES

Dispositivo (1) de desviacion de articulos (10) con respecto a un sentido de desplazamiento general (A) de
los articulos (10) que comprende:

- un plano (2) de soporte que define una pluralidad de aberturas (3),

- una pluralidad de esferas (4) de desviacion, estando cada esfera (4) de desviacion dispuesta en una
de las aberturas (3) y montada rotatoria con respecto al plano (2) de soporte alrededor de un eje (70) de
rotacion,

- al menos un rodillo (5) dispuesto bajo el plano (2) de soporte para arrastrar las esferas (4) de
desviacién, extendiéndose el rodillo (5) segun una direccion transversal (Y) sustancialmente
paralela al plano (2) de soporte y sustancialmente perpendicular al sentido de desplazamiento
general (A) de los articulos (10), y

- una pluralidad de accionadores (6), estando cada accionador (6) adaptado para desplazar
selectivamente el eje (70) de rotacion de una de las esferas (4) de desviaciéon en rotaciéon
alrededor de un eje (60) de direccion con respecto al plano (2) de soporte entre una pluralidad
de posiciones, caracterizado por que el eje (60) de direccion pasa por el centro de la esfera (4)
de desviacién y forma un angulo agudo (a) con el eje (70) de rotacion, definiendo el eje (70) de
rotacion y el eje (60) de direccion un plano (P) que forma un angulo de inclinacion (B) con una
direccion normal (Z) al plano (2) de soporte, definiendo la pluralidad de posiciones del eje (70)
de rotacion una pluralidad de valores posibles para el angulo de inclinacién (B).

Dispositivo (1) segun la reivindicacion 1, caracterizado por que cada accionador (6) comprende un arbol
(7) de rotacion que se extiende segun el eje (70) de rotacion, estando cada esfera (4) de desviacidon
montada rotatoria respectivamente alrededor de uno de los arboles (7) de rotacién con respecto al plano (2)
de soporte.

Dispositivo (1) segun la reivindicacién 2, caracterizado por que cada elemento (6) accionador
comprende una cupula (61) y un arbol (62) de direccién fijado a la cupula (61), extendiéndose el arbol
(62) de direccion segun el eje (60) de direccidon y estando montado rotatorio con respecto al plano (2) de
soporte alrededor del eje (60) de direccidn, estando el arbol (7) de rotacién de dicho accionador (6) fijado
ala cupula (61).

Dispositivo (1) segun una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, caracterizado por que el eje (60) de
direccion de cada accionador (6) es sustancialmente paralelo al rodillo (5).

Dispositivo (1) segun una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 4, caracterizado por que el angulo agudo
(a) esta comprendido entre 30°y 60° incluidos, y preferiblemente es de aproximadamente 45°.

Dispositivo (1) segun una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5, caracterizado por que cada accionador (6)
estd adaptado para que los valores posibles del angulo de inclinacién (8) se extiendan entre +90°y -90°,
estando el angulo de inclinacién (B) orientado alrededor del eje (60) de direccion con respecto a la direccién
normal (Z).

Dispositivo (1) segun una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 6, caracterizado por que el accionador (6) se
arrastra en rotacion alrededor del eje (60) de direccion mediante un accionador mecanico o electromagnético.

Dispositivo (1) segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que las esferas (4) de
desviacién presentan un coeficiente de friccion en el rodillo (5) superior o igual a 0,3, e inferior o igual a 0,5.

Instalacion (100) de clasificacion de articulos (10), caracterizada porque comprende al menos un
dispositivo (1) segun una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 8.

Procedimiento de desviacién de articulos (10) que pone en practica un dispositivo (1) de desviacién de
articulos (10) segun una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 8, comprendiendo dicho procedimiento al
menos las siguientes etapas:

- poner en rotacion el rodillo (5) alrededor de su eje (50) con respecto al plano (2) de soporte
para arrastrar esferas (4) de desviacion en rotacion alrededor del eje (70) de rotacion,
soportando una de las esferas (4) de desviacion al menos uno de los articulos (10), y

- hacer rotar al menos uno de los accionadores (6) alrededor del eje (60) de direccion para
seleccionar un valor del angulo de inclinacion (B) y desviar dicho articulo en un sentido (C, D)
diferente del sentido de desplazamiento general (A).
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Figura 6
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Figura 8
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